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ROBERT BOSCH GMBH , 70442 Stuttgart 


Einrichtung zur Uberwachuna der Umaebunq eines einparkenden 
Fahrzeugs 

Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einer Einrichtung zur Uberwachung 
der Umgebung eines einparkenden Fahrzeugs nach der Gattung 
des Hauptanspruchs . Es ist schon eine solche Einrichtung aus 
der DE 43 36 288 CI bekannt , bei der zur Erweiterung des 
Blickbereichs einer Kamera Mittel zum Verschwenken dieser 
Kamera vorgesehen sind. 

Vorteile der Erfindung 

Die erf indungsgemaSe Einrichtung mit den kennzeichnenden 
Merkmalen des Hauptanspruchs hat demgegeniiber den Vorteil, 
mittels einer einfachen, robusten Anordnung eine sichere 
Uberwachung des Fahrzeugumf elds zu gewahrleisten . Bewe'gliche 
und damit verschleiSanf allige Teile werden vermieden und 
tote Winkel der Videokamera in die Uberwachung einbezogen, 
so da£ der Fahrer bei beispielsweise sich im toten Winkel 
der Kamera befindlichen Personen ebenfalls eine 
Gef ahrenmeldung erhalt und nicht nur dann, wenn fragliche 
Hindernisse sich im Blickbereich der Kamera befinden. Es 
besteht also eine okonomische Funkt ionsvert ei lung in der 
Objekterkennung und Meldung an den Fahrer zwischen den 
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Objekterkennungssensoren einerseits unci der Kamera 
andererseits . 

Durch die in den abhangigen Anspriichen aufgefiihrten 
Ma&nahmen sind vorteilhafte Weiterbildungen und 
Verbesserungen der im Hauptanspruch angegebenen Einrichtung 
moglich. 

Vorteilhaft ist, da£ die Existenz von Objekten aufierhalb des 
Blickbereiches der Kamera separat iiber eine Anzeigeeinheit 
darstellbar ist. Dadurch wird sofort die Aufmerksamkeit des 

Fahrers in eine Richtung gelenkt , in der Gefahr droht , 
obwohl er iiber das Videobild noch nichts erkennen kann. 

Besonders vorteilhaft ist das Vorsehen einer 
Objekterkennungseinheit , die sowohl Daten der 
Objekterkennungssensoren als auch die Videobilder zur 
Auswertung von Obj ek-t-en— verarbeitet . Die Kombination 
mehrerer Sensorinf ormationen zu einer Gesamtanzeige hat den 
Vorteil, daS das Systemverhalten jederzeit transparent ist, 
da der Fahrer die Angaben auch visuell priifen kann. Der 
Fahrer ist nicht auf wenige Parameter, wie z.B. auf den 
Fahrzeugabstand zum Hintermann, die isolierte 

Objekterkennungssensoren liefern wurden, angewiesen. Dadurch 
ist eine einfache Kontrolle und Fahrkorrektur durch den 
Fahrer jederzeit moglich. 

Die visuelle Presentation der Ergebnisse im Bild der 
aufnehmenden Videokamera hat den Vorteil, da£ der Fahrer 
sehr gut die Situation aufnehmen kann, da er gewohnt ist, 
das Fahrzeug basierend auf visueller Information zu lenken. 

Weitere Vorteile ergeben sich durch die in den weiteren 
abhangigen Anspriichen und in der Beschreibung genannten 
Merkmalen. 
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Zeichnung 

Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung sind in der Zeichnung 
dargestellt und in der nachf olgenden Beschreibung naher 
erlautert . Es zeigen: 

Figur 1 eine Draufsicht auf ein Fahrzeug mit einer 
Einrichtung zur Uberwachung, 

Figur 2 ein Fahrzeug mit einer weiteren Einrichtung, 
Figur 3 eine schematische Darstellung einer weiteren 

Einrichtung , 

Figur 4 eine Bildschirmeinheit 55, 

Figur 5 eine weitere Bildschirmeinheit 55' und 

Figur 6 eine Einparkszene . 

Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele 

Figur 1 zeigt eine Draufsicht auf ein Fahrzeug 7. Im 
Ruckraum des Fahrzeugs 7 ist eine Videokamera la angeordnet, 
die den riickwartigen Bereich des Fahrzeug in einem 
Blickbereich 8a auf nimmt . Der Videokamera la benachbart sind 
Objekterkennungssensoren 9a und 9b angebracht, die zur 
Erkennung von Objekten in den Umf eldsektoren 10a bzw. 10b 
dienen. Diese Umf eldsensoren 10a und 10b sind dem 
Blickbereich 8a unmittelbar benachbart, liegen jedoch 
auSerhalb dieses Blickbereichs . Desweiteren sind nach vorn 
ausgerichtete Objekterkennungssensoren 9c, 9d und 9e im 
Bereich des vorderen StoSfangers des Kraf tf ahrzeugs 
angeordnet, die auf den Vorderraum ausgerichtete 
Umf eldsektoren 10c, lOd bzw. lOe iiberwachen. 

Die mit minimalem Aufwand fest installierte und unbewegliche 
Videokamera la deckt einen vorgegebenen Blickbereich 8a a.b, 
der iiber eine beispielsweise im Armaturenbrett oder der 
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Mittelkonsole des Fahrzeugs angeordnete Bildschirmeinheit 
dem Fahrer dargestellt werden kann. Mittels der 
Obj ek t e rkennungs s ens or en 9a und 9b lassen sich insbesondere 
Objekte erkennen, die sich dem von der Kamera auf genommenen 
Bereich nahern, aber im Bild noch nicht erfaSt sind. Solche 
erkannten Objekte konnen dann dem Fahrer gemeldet werden, 
obwohl sie noch nicht im Kamerabild zu erkennen sind. Dies 
ist beispielsweise ein Kind, das sich dem Fahrzeug von der 
Seite nahert, wobei der Fahrer dieses Kind aber weder im 
angezeigten Bild der Kamera noch in den Ruckspiegeln 
erkennen kann, da es sich im toten Winkel bef indet . Die 
Ob j ekterkennungssensoren sind beispielsweise als 
Ultraschall- , Radar-, Video- oder Lidarsensoren 
ausgestaltet . Die zusatzlichen Sensoren 9c, 9d und 9e konnen 
dazu verwendet werden, bei Parkmandvern jederzeit den 
Abstand zum vorderen parkenden Fahrzeug zu messen oder 
weitere (gefahrdete) Objekte zu erkennen. Wird der Abstand 


eine Meldung ausgegeben werden. 

Die zusatzlichen Sensoren konnen aber auch an jeder 
beliebigen Stelle des Fahrzeugs installiert sein, um das 
entsprechende Umfeld zu uberwachen. Beispielsweise bietet 
der zeitliche Fahrzeugbereich weitere 

Anbringungsmoglichkeiten, in dem Objekte beobachtet und 
entsprechende Warnungen an den Fahrer ausgegeben werden 
konnen. Wird die Ob j ekterkennung monokular durchgef uhrt , 
ergeben sich Kosteneinsparungen, da nur eine Kamera 
verwendet wird. Solche Verf ahrefi"Saben ^j"eHoch" gegenuber ~~~ ~ 
Stereoverf ahren den Nachteil, daS sie keine hochgenaue und 
zuverlassigen Ergebnisse liefern. Gerade durch die Kopplung 
der monokularen Ob j ektdetektion mit anderen Sensoren wie 
beispielsweise Ultraschallsensoren kann hier die Genauigkeit 
und Zuverlassigkeit erheblich gesteigert werden. 


zum .A 



.hrzeug oder sons tigem„Ob jejct__zu_kl ein, kann 
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Figur 2 zeigt das Fahrzeug 7 mit zusatzlich installierten 
Videokameras lb und lc, deren zugehorige Blickbereiche 8b 
bzw. 8c den Vorderraum des Fahrzeugs abdeckeni Die Kameras 
sind dabei zwischen den Objekterkennungssensoren 9c, 9d 
bzw.9e angebracht, so daS die drei genannten 
Objekterkennungssensoren erganzend zu den Kameras die 
Randbereiche der Blickbereiche 8b bzw. 8c uberwacheh. 
Daruber hinaus sind weitere Objekterkennungssensoren 9f bzw. 
9g im riickwartigen Teil des Fahrzeugs angebracht, wobei 
deren zugehorige Umf eldsektoren lOf bzw. lOg teilweise mit 
dem Blickbereich 8a der Videokamera la iiberlappen und so 
erganzend zur Videokamera diese Sereiche des 31 ickbereichs 
8a in Uberwachung nehmen. 

Das Vorsehen zusatzlicher Objekterkennungssensoren im 
riickwartigen Fahrzeugteil dient zur Erhohung der Sicherheit 
in der Ob j ekterkennung durch Erzeugung von Datenredundanz . 
Wird das Fahrzeug 7 mit einem Anhanger betrieben, so kann ; 
falls der Anhanger den Blickbereich bzw. die Umf eldsektoren 
der riickwartigen Kamera bzw. die riickwartigen 

Objekterkennungssensoren verdeckt , dieser Anhanger mit einer 
analogen Beobachtungseinrichtung . la, 9a, 9b, 9f, 9g versehen 
sein, die auf dem Bereich hinter dem Anhanger ausgerichtet 
ist . So konnen auch Fahrzeuge mit Anhangerbetrieb den Fahrer 
bei einem Rangiermanover unters tut zen . 

Figur 3 zeigt den schematischen Aufbau einer Einrichtung zur 
Uberwachung der Umgebung eines einparkenden Fahrzeugs , bei 
der die Gesamtheit der Videokameras mit Bezugszeichen 1 und 
die Gesamtheit der Objekterkennungssensoren mit 
Bezugszeichen 9 bezeichnet sind. Die Videokameras und die 
Objekterkennungssensoren sind mit einer Kontrolleinheit 20 
verbunden. Die Kontrolleinheit 20 weist eine 
Bildverarbeitungseiriheit 2 auf, die die Bilddaten der 
Videokameras 1 verarbeitet. Die Bildverarbei tungseinheit 2 
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liefert aufbereitete Bilddaten an eine 

Objekterkennungseinheit 30, die sowohl die aufbereiteten 
Bilddaten der Videokameras J als auch die Signale der 
Objekterkennungssensoren 9 verarbeitet . Uber eine akustische 
Anzeige 6 konnen erkannte Objekte bzw. Gef ahrensituationen 
dem Fahrer gemeldet werden. Die akustische Anzeige ist irn 
Insassenbereich des Fahrzeugs angeordnet . Eine 
Uberlagerungseinheit 40 steht in Verbindung mit der 
Bildverarbeitungseinheit 2 und der Objekterkennungseinheit 
30. Diese Uberlagerungseinheit 40 iiberlagert von der 
Objekterkennungseinheit 3 0 gelieferte Inf ormationen 
bezuglich erkannter Objekte mit den aufbereiteten Bilddaten 
der Bildverarbeitungseinheit 2 zur Darstellung in einer 
Bildschirmeinheit 55 bzw. 55 1 . Die Objekterkennungseinheit 
3 0 ist ferner mit einer Manoverberechnungseinheit 50 
verbunden, die aus den Objektdaten der 

Objekterkennungseinheit 3 0 und extern zugefuhrten Parametern 
4, beispielsweise des gewahlten Lenkradwinkels , Fahrmanover 
berechnet und diese Daten an die Uberlagerungseinheit 4 0 
weitergibt zur visuellen Darstellung in der 
Bildschirmeinheit. Die Manoverberechnungseinheit 50 ist 
dariiber hinaus mit einer Steuereinheit 90 zur s£lbstatigen 
Durchfiihrung eines Fahrmanovers verbunden. 

In der Kontrolleinhei t 2 0 konnen die Bilder der Videokameras 
mit Hilfe von Bildverarbei tungsalgori thmen aufbereitet 
werden und auf einer Bildschirmeinheit 55 bzw. 55' angezeigt 
werden. Die Algorithmen der Kontrolleinheit konnen dabei 
auch auf Fahrzeugparameter , wie. beispielsweise 
Fahrzeuggeschwindigkeit und Lenkwinkel des Lenkrades , 
zuruckgreif en. In der Bildschirmeinheit konnen neben dem 
Bildinhalt der Kameras auch Zusatzinf ormationen, wie z.B. 
Warnungen uber Objekte im Fahrzeugumf eld, angezeigt werden. 
Es besteht die Moglichkeit Warnungen iiber die akustische 
Anzeige 6 auch akustisch auszugeben. Die 
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Bildverarbeiturigseinheit 2 umfaSt dabei Algorithmen zur 
Bildaufbereitung wie Rauschunterdriickung, Bildentzerrung 
oder ahnliches. Die verarbeiteten Bilder waren von der 
Uberlagerungseinheit 40 mit zusatzlichen Bildinhalten 
kombiniert und auf der Bildschirmeinheit angezeigt. Die 
Obj ekterkennungseinheit 3 0 erhalt Daten von den 
Objekterkennungssensoren und von der 

Bildverarbeitungseinheit . Bekannte Objekte werden zur 
Anzeige in der Bildschirmeinheit an die Uberlagerungseinheit 
40 ubermittelt und zur Manoverberechnung auch an die 
Manoverberechnungseinheit 50 weitergeleitet . Fur die 
Berechnung von Manovern konnen externa Parameter 
herangezogen werden. Die Manoverberechnungseinheit kann die 
berechneten Manover geeignet fur die Bildschirmeinheit zur 
Darstellung aufbereiten und gegebenenf alls mittels einer 
Steuereinheit 90 in die Steuerung des Fahrzeugs eingreifen. 
Beispielhaft als Aktuatoriken seien die 
Lenkwinkel-beeinf lussung und Eingrxff - in~die"Motro*jrnjnci" 
Br ems steuerung genannt . Die Obj ekterkennungseinheit 30 setzt 
bei der Umf elderkennung zunachst nicht eine bestimmte 
Einparkgeometrie oder ahnliches voraus, sondern generiert 
aufgrund der tatsachlich vorliegenden Bild- bzw. 
Objekterkennungsdaten eine Beschreibung des Umf elds. Die 
Model lierung der Umgebung und die Bilder der Kameras werden 
so durch die Uberlagerungseinheit 40 zu einer Darstellung 
zusammengesetzt . Diese dient dazu, den Fahrer umfassend von. 
der gegenwartigen Situation des Fahrzeugumf eldes zu 
informieren. Die Ob j ekterkennung liefert dabei den Ort und 
die Anzahl der Objekte und kann je nach verwendeten 
Sensorsystem unterschiedliche ObjektgroSen in 
unterschiedlichen Genauigkeiten liefern. Diese Daten (GroSe 
und Entfernung der Objekte) konnen ebenfalls in die 
Bildschirmeinheit angezeigt werden, in dem die 
Obj ekterkennungseinheit 3 0 diese Daten ebenfalls in 
geeigneter Weise der Uberlagerungseinheit 40 ubermittelt. 
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Mittels der Manoverberechnungseinheit 50 kann die 
Einrichtung neben dem passiven Erfassen der momentanen 
Situation im Fahrzeugumf eld dem Fahrer auch aktiv beim 
Steuern des Fahrzeugs assist ieren. Die 
Objekterkennungseinheit 3 0 ubermittelt der 
Manoverberechnungseinheit 50 die Modellierungsdaten bzw. 
Objekterkennungsdaten der Umgebung. Fur bestimmte Szenarien 
wird dann durch die Manoverberechnungseinheit 5 0 ein 
Fahrzeugkurs berechnet . Im f olgenden seien einige 
vorteilhafte Moglichkeiten auf gef uhrt : 

1. Der Fahrzeugkurs weicht erkannten Hindernissen aus . 

2 . Der Fahrzeugkurs fiihrt in eine Parklucke parallel zur 
Fahrbahn . 

3 . Der Fahrzeugkurs fiihrt in eine Parklucke senkrecht zur 
Fahrbahn . 

4 . Der Fahrzeugkurs fiihrt in eine Parklucke schrag zur 
Fahrbahn. 

5-. Der Fahrzeugkurs fiihrt an eine bestimmte Sollposition 
zwischen mehreren Hindernissen, wobei diese z.B. 
konfiguriert werden konnen. So 1st zum Beispiel als 
Sollposition die Position in der heimischen Garage und als 
Hindernis das Tor vor dieser Garage. Fur die Berechnung der 
oben genannten Fahrzeugkurse kann auch beriicksichtigt 
werden, . da£ an ein Fahrzeug ein Anhanger angekoppelt ist und 
der Fahrer zunachst eventuell gegenlenken sollte, urn in eine 
bestimmte Sollposition zu kommen. Entweder ist die 
Manoverberechnungseinheit so ausgestaltet , da£ sie die oben 
genannten verschiedenen Situationen automatisch erkennt , 
oder der Fahrer hat die Moglichkeit, iiber ein im 
Amaturenbrett angebrachtes Auswahlmittel die entsprechende 
Einparkvariante zu wahlen. Bestimmte Manover, wie 
beispielsweise das Einparken in die heimische Garage oder 
andere Standardmandver konnen auch abgespeichert bzw. 
vorprogrammiert werden. Dazu weist die 
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Manoverberechnungseinheit einen geeigneten Programmspeicher 
auf , von dem aus die abgespeicherten Manover aufrufbar sind. 

Aus den oben genannten Ausfuhrungen ergeben sich folgende 
Abstufungen fur den Grad des Fahrzeugeingrif f s durch die 
erf indungsgemaSe Einrichtung : 

1. Die Bilder der Videokameras werden in der im 
Amaturenbrett oder in der Mittelkonsole angebrachten 
Bildschirmeinheit angezeigt . 

2. Gleichzeitig werden Objektinf ormationen, wie GroSe, Lage 
und Abstand in geeigneter Weise eingeblendet . 

3 . Zusatzlich werden Tnf ormat ionen zum Fahr zeugzus t and 
eingeblendet, wie z.B. den eingeschlagenen Lenkwinkel, der 
den zugehdrigen Fahrschlauch, den Blickwinkel des Fahrzeugs 
bezuglich der Strafie (also den Winkel der Normalen durch das 
Auto relativ zur StraSennormalen) usw. 

4 . Es werden Lenkmanover durch die Manoverberechnungseinheit 
50 berechnet und in der Bildschirmeinheit angezeigt. Der 
Lenkwinkel wird vom System, abhangig von der gegenwartigen 
Situation, berechnet und auf dem Kamerabild zusatzlich zum 
aktuellen Fahrzeuglenkwinkel eingeblendet. Der Fahrer macht 
anhand der eingeblendeten Lenkwinkel einen Soll-/Ist- 
vergleich und schlagt das Lenkrad entsprechend ein. Der 
Fahrer behalt dadurch jederzeit die voile Kontrolle. Die 
erf orderliche Lenkrichtung kann auch (zusatzlich) durch 
entsprechend eingeblendete Pfeile angezeigt werden. 

5. Die Einrichtung stellt uber die Steuereinhei t 90 den 
berechneten Lenkwinkel automatisch ein, so da£ direkt in die 
Lenkung eingegriffen wird. Der Lenkwinkel kann jedoch 
jederzeit vom Fahrer iibersteuert werden und somit ein 
eigener Lenkwinkel gewahlt werden. Der Fahrer steuert die 
Fahrzeuglangsbewegung, also Motor und Bremse, weiterhin 
selbst . 

6. In einer vollstandig autonomen Betriebsweise steuert die 
Einrichtung das Fahrzeug voll automatisch durch Eingriff 
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sowohl in Lenkung als auch Mot orsteue rung aufgrund der 
berechneten Fahr zeugmanoverdaten . Das Manover kann auch tiier 
jederzeit vom Fahrer abgebrochen werden. 

Die Objekterkennungseinheit 3 0 und die 

Manoverber e chnungs e inhe i t 50 konnen in einer alternativen 
Ausf iihrungsf orm so ausgestaltet werden, daS die aktive 
Manover steuerung gemaiS Punkt 6 beispielsweise in folgenden 
Situationen automatisch abgebrochen wird: 

1. Objekte, insbesondere schnell bewegte Objekte, tauchen im 
Fahrbereich, insbesondere im ruckwartigen Fahrzeugbereich, 

auf . 

2. Objekte wurden grob fehlerhaft vermessen. 

3. Es besteht akute Kollisionsgef ahr mit einem Objekt. 

4. Gefahrdete Objekte (Lebewesen) treten auf . 

Figur 4 zeigt eine Ausgestaltungsf orra 55 der 
Bildschirmeinheit zuf "Anzeige ' der vdir~d~efr~Kameras 
gelieferten und von der Kontrolleinheit verarbeiteten 
Bilder. Die Bildschirmeinheit 55 weist einen Bildbereich 12 
sowie sowohl vertikale Randbereiche 13 als auch horizontale 
Randbereiche 14 auf, die zusammen den Bildbereich 12 
umranden . 

Im Bildbereich 12 selbst und in den vertikalen als auch 
horizontalen Randbereichen des Bildbereichs konnen farbige 
Balken angezeigt werden zur optischen Meldung von Objekten 
im Fahr zeugumf eld, das nicht vom Blickbereich der 
Videokamera (S) erf aSt -wird . Zusatzlich kann -an einer 
geeigneten Stelle ein Piktogramm 15 eingeblendet werden zur 
Darstellung des eigenen Fahrzeugs . In der Umgebung dieses 
Fahrzeugs kann ebenfalls die Position erkannter Objekte 
eingezeichnet werden . Die Bildschirmeinheit 55 kann 
vorteilhaf ter Weise in. das Amaturenbrett oder in die 
Mittelkonsole des Fahrzeugs integriert werden. 
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Als Warnfarbe kann in den Randbereichen eine Signalfarbe, 
beispielsweise rot, eingesetzt werden. Je nachdem, welcher 
Balken aufleuchtet, weiS der Fahrer sofort, auf welche Seite 
des Fahrzeugs er besonders achten muE, obwohl das Kamerabild 
ihm noch keine Hinweise liefert. Eine zusatzliche 
Unterstiitzung kann parallel hierzu durch die akustische 
Anzeige 6 erfolgen. 

Figur 5 zeigt eine weitere Ausgestal tung 55 1 der 
Bildschirmeinheit . Im Bildbereich 12 ist ein Kubus 115 
dargestellt , der in seiner Grd£e und seiner Form ungefahr 
ein erkanntes Objekt reprasentiert . In dem Bereich 116 
konnen Daten fur die Entfernung oder die GroSe dieses 
Objekts eingeblendet werden. Die Linien 16 markieren den 
Fahrschlauch des Fahrzeugs, wenn der gegebene Lenkwinkel 
beigehalten wiirde. Die Linien 17 markieren den Fahrschlauch, 
den das Fahrzeug belegen wiirde, wenn der Fahrer der . 
berechneten Route folgen wiirde. Die Pfeile 18, die 
alternativ aufscheinen, je nachdem in welche Richtung der 
Fahrer das Lenkrad einschlagen soil, weisen ihn daraufhin, 
wie er sich zur Erreichiing des Lenkwinkelvorschlags , der 
durch die Linien 17 markiert ist, beim Lenken verhalten mu£. 

All die genannten Informationen werden in den Bildbereich 12 
mit dem Bild der Videokamera iiberlagert zur schnellen und 
exakten Information des Fahrers iiber die Lage . Bei weiterhin 
manueller Fahrzeugf iihrung kann auch vorgesehen sein, bei 
vorhandenen Sensoren und Kameras auch im vorderseitigen 
Fahrzeugbereich eine automatische Umschaltung zwischen der 
vorderen und der hinteren Videokamera vorzusehen, je nacridem 
welchen Gang der Fahrzeugf iihrer gerade eingelegt hat. 

Figur 6 zeigt beispielhaft ein Einparkmanover des Fahrzeugs 
7 hinter das parkende Fahrzeug 107 und vor das parkende 
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Fahrzeug 108. Gleiche Bezugszeichen wie in den 
vorangegangenen Figuren bezeichnen gleiche Teile und werden 
nicht nochmals beschrieben. 

Insbesondere die seitlich angeordneten 

Ob jekterkennungs sensor en 9a und 9b erfassen Bereiche, die 
von der f estinstallierten Kamera 8a nicht beobachtet werden 
konnen, jedoch fur das Einparken von Relevanz sind, 
insbesondere, wenn unvorsichtige FuiSganger beispielsweise in 
die Bereiche knapp aufierhalb des Blickbereichs 8a der Kamera 
la eintreten. In diesem Falle erhalt der Fahrer iiber die 
Bildschirmeinheit eine entsprechende Warnung und kann sich 
entsprechend verhalten, bis diese FuSganger sich wieder aus 
dem toten Winkel des Fahrzeugs entfernen. Auch die vorderen 
Objekterkennungssensoren 9c, 9d und 9e liefern den genauen 
Abstand zum vorderen Fahrzeug 10 7 und vereinfachen ihm das 
Einparken insbesondere bei unubersicht lichen 

Fahr z eugkar o s s erien, . . d i e __d i e Begre nzun gen des Fahrzeugs vom 
Fahrersitz nur erahnen lassen. 
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ROBERT BOSCH GMBH , 70442 Stuttgart 
Anspriiche 

1. Einrichtung zur Uberwachung der Umgebung eines einparkenden 
Fahrzeugs mit mindes tens einer Video kame ra rait einem 
Blickbereich unci einer Bildschirmeinheit (55) zur Darstellung 
des Blickbereichs, dadurch gekennzeichnet, daft der Blickbereich 
relativ zum Fahrzeug unveranderbar vorgegeben ist und daft 
mindestens ein Ob jekterkennungssensor vorgesehen ist zur 
Erkennung von Objekten in einem Bereich aulierhalb des 
Blickbereichs , " der dem Blickber^ichrnurlmitte'lbar Benachbart ist, 
so dafi liber mindestens eine Anzeigeeinheit (6; 55) -dem Fahrer 
die Existenz von Objekten mitteilbar ist, die nicht im 
Blickbereich der Kamera liegen. 

2. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet , dafi die 
Existenz von Objekten aulierhalb des Blickbereichs in 
Randbereichen (13, 14) der Bildschirmeinheit (55) darstellbar 
ist . 

3. Einrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch 
gekennzeichnet, dafi die Objekterkennungssensoren mit einer 

Ob jekterkennungseinheit (30) verbunden sind, die gleichzeitig 
mit einer Bildverarbeitungseinheit zur wahlweise digitalen 
Bildverarbeitung der Bilder der Videokamera in Verbindung steht, 
so daii auch Objekte im Blickbereich der Videokamera automatisch 
erkennbar und dem Fahrer mitteilbar sind. 
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4. Einrichtung nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet , daft 
mittels der Ob jekterkennungseinheit (30) erkannte Objekte durch 
einfache geometrische Formen modellierbar sind und mittels einer 
nachgeschalteten Uberlagerungseinheit (40) dem Videobild die 
geometrischen Formen (115) tiberlagerbar sind. 

5. Einrichtung nach einem der vorhergehenden Arisprtiche, dadurch 
gekennzeichnet, daft eine Manoverberechnungseinheit (50) 
vorgesehen ist zur Weiterverarbeitung externer Parameter, 
insbesondere des momentanen Lenkwinkels, so daft in der 

Sildschirmeinhei t (55) eine Is t-Lenkwinkelanzeige (17) erfolgen 
kann. 

6. Einrichtung nach Anspruch 3 und 5, dadurch gekennzeichnet, 
daft der Manoverberechnungseinheit (50) von der 

Ob j ekterkennungseinheit (30) Daten tiber erkannte Objekte 
zufuhrbar sind, so daft die Manoverberechnungseinheit (50) anhand 
dieser "Daten ein Rangiermandver berechnen kann. 

■7. Einrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, daft 
das Rangiermanover in Form eines Lenkwinkelvorschlags (17) in 
der Bildschirmeinheit (55) darstellbar ist. 

8. Einrichtung nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, 
daft die Manoverberechnungseinheit. (50) mit einer Steuereinheit 
(90) verbunden ist zur selbsttatigen Durchfuhrung eines 
Rangiermanovers . 

9. Einrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, daft die 
Manoverberechnungseinheit (50) Speichermittel aufweist zum 
Abspeichern von Standardrangiermandvern, insbesondere das 
Einparken in eine private Garage, so daft bei Erkennung der- 
entsprechenden Umgebung durch die Ob j ekterkennungseinheit (30) 


- 15 - 

R. 37037 


die Standardrangiermanover zur selbstatigen Durchfiihrung des 
Rangiermanovers abgerufen werden konnen. 

10. Einrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch 
gekennzeichnet, dafi die Ob j ekterkennungssensoren Ultraschall-, 
Radar- oder Lidarsensoren sind. 

11. Einrichtung nach- Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, daft 
mittels der Ob j ekterkennungseinheit (30) die Abstande zu 
erkannten Objekten berechenbar sind, so daft die Zahlenwerte der 
Abstande in der Bildschirmeinheit (55) einblendbar sind. 
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30.09.99 Gz/Os 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 


Einrichtung zur Uberwachung der Umaebung eines einparkenden 
Fahrzeugs 

Zusammenf assung 

Es wird eine Einrichtung zur Uberwachung der Umgebung eines 
einparkenden Fahrzeugs vorgeschlagen, die zur sicheren 
Erkennung von im Weg stehenden Objekten dient und das 
Berechnen von Rangiermanovern ermdglicht . Die Einrichtung 
umfafet mindestens eine Videokamera mit seitlich angeordneten 
Objekterkennungssensoren, die Bereiche abdecken, die von der 
Videokamera nicht erfaSt werden. Dadurch konnen dem Fahrer 
in einf acher Weise Warnungen ausgegeben werden, obwohl ein 
fragliches Hindernis (noch) nicht im Videobild erkennbar 
ist . 
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